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(57) Abstract: The invention relates to a method of controlling a continuously-variable traction chain of a motor vehicle, which 
is designed to improve noise ciiaracteri sties. The inventive control method consists in: selecting an operating mode ftom either a 
permanent mode or a transitory mode, according to a set of variables including the estimated acceleration control, vehicle speed and 
crankshaft speed values; and correcting the value of the rotational speed of the output shaft such that, if the permanent mode has 
been selected, the running average (L') of the gear ratio (L) over a period (T) is between a first negative threshold value (SO and a 
second positive threshold value (Si), and. if the transitory mode has been selected, the running average (L") of the gear ratio (L) is 
outside of the range of values defined by the first (SO and second (SO threshold values. 
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(57) Abrege : Suivant le proc^ de commande : - on determine un mode de fonctionnement parmi un mode permanent et un 
mode transitoire, en fonction d*un ensemble de variables comprenant des valeurs estim^s de comniande d*acc616ration, de vitesse 
du v6hicule, et de vitesse d'arbre moteur ; - on corrige la valeur de vitesse de rotation de Taibre de sortie de sorte que si le mode 
d^termin^ est le mode permanent, la moyenne glissante (L*) du rapport de d^multi plication (L) sur une p^riode (T), est comprise entre 
une pnemi^ valeur de seuil (Si) negative et une deuxi^me valeur de seuil (S2) positive . Si le mode d6termin6 est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante (L*) du report de d6multiplication (L) est en dehors de la plage de valeurs d^finie par les premiere (SO et 
deuxi^me (S2) valeurs de seuil. 
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Proc§de de commande d'une chalne de traction a variation 
continue d' un v6hicule automobile adapts pour am61iorer les 

caracteristiques acoustiques 
L' invention concerne un proc6d6 de commande d'une 
5 chaine de traction ^ variation continue d'un v6hicule 
automobile . 

De fagon connue, comme cela a et6 reprfesente a la 
Figure 1^ la ..chalne de traction 1 comporte un ensemble- 
moteur 2, un variateur de vitesse 4 et un ensemble de roues 

10 mot rices 6. 

La chalne de traction 1 comporte en outre un certain 
nombre d'61§ments de transmission, en particulier un arbre 
de sortie moteur 8 transmettant un mouvement de rotation de 
la sortie de 1' ensemble-mot eur 2 au variateur 4, ainsi qu'un 

15 arbre de roue 9 transmettant le mouvement de rotation en 
sortie du variateur 4 ^ 1' ensemble de roue motrice 6, par 
1' interm6diaire d'616ments de transmission, non repr6sentes 
mais bien connus dans l'6tat de la technique. 

En vue d'all6ger la description qui va suivre, on 

20 d6signera 1' ensemble-moteur par le terme « moteur », 6tant 
entendu que 1' ensemble-moteur 2 peut etre constitue d' un 
moteur de type thermique seul, mais 6galement de moteurs de 
types diff^rents ou encore d'une association de plusieurs 
moteurs, par exemple d'un moteur thermique et d'un moteur 

25 electrique dans le cas de v6hicules hydrides. 

De meme, on a represents 1' ensemble de roues 
motrices 6 par I'une de ses roues motrices, etant entendu 
que 1' ensemble de roues motrices 6 comporte le plus souvent 
deux ou quatre roues. 

30 Les elements de transmission qui n'ont pas 

d' influence sur l'expos6 de 1' invention n'ont pas ete 
representes sur le schema de la Figure 1. 

Le variateur 4 est adapte pour modifier de fagon 
continue le rapport des vitesses de rotation de 1' arbre de 
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roue 9 et de I'arbre de sortie moteur 8, ce rapport 6tant 
directement lie au rapport de d^multiplication qui donne 
le rapport de la vitesse V du vehicule sur la vitesse de 
rotation o de I'arbre de sortie moteur 8^ ou regime moteur, 
5 par une fonction continue. 

Le pilotage du regime moteur et du variateur 4 fest 
assur6 par une fonction dans un calculateur 11 (par exemple 
le calculateur associ6 au moteur thermique, ou le 
calculateur de « boite de vitesse ou un autre calculateur 

10 du v6hicule) . Celui-ci regoit un certain nombre 
d' informations relatives au f onctionnement du v6hicule, et 
notamment de la chaine de traction et de la commande 
d' acceleration actionn6e par le conducteur. II 6met en 
r6ponse, respect ivement vers le moteur 2 et le variateur A, 

15 des signaux de commande €2, C4 signif icatif s respect ivement 
d'une consigne de couple moteur, et d' une consigne de 
d6multiplication ou de rapport de vitesse de rotation. 

Le vehicule comporte un certain nombre de capteurs 
et/ou de modules de calcul permettant d'estimer les valeurs 

20 d'un ensemble de variables correspondant aux informations a 
fournir au calculateur 11 pour pilot er le moteur 2 et le 
variateur 4. En particulier, le v6hicule peut Stre pourvu 
d'un capteur de position de la p§dale d' acc616rateur, adapts 
pour fournir au calculateur 11 1' estimation de la valeur de 

25 la variable de commande d' acceleration Pi, exprimant par 
exemple un pourcentage d' enf oncement de la pedale 
d' acceleration par rapport k sa course totale- 

On dispose egalement sur le v6hicule d'un capteur de 
vitesse du v6hicule qui fournit au calculateur 11 une 

30 estimation de la valeur de vitesse du v6hicule V. 

Des moyens d' estimation de la valeur de la vitesse 
de rotation co de I'arbre de sortie moteur 8 sont egalement 
prevus, peimiettant de fournir 1' information correspondante 
au calculateur 11. 
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On connalt dans l'6tat de la technique des proc6d6s 
• de coinmande de chalne de traction ^ variation continue, dans 
lesquels on d§finit un intervalle de temps 616inentaire ti 
et, ^ chaque instant correspondant a chaque intervalle de 
5 temps el6mentaire : 

on estime la valeur d' une variable de commande 
d' acceleration ; 

on estime la valeur de la vitesse du vehicule ; 
on estime la valeur de la vitesse de rotation de 
10 I'arbre de sortie moteur ; et 

on commande la vitesse de rotation de I'arbre de 
sortie moteur (ou le rapport de dfemultiplication du 
variateur) en fonction desdites valeurs estim6es. 

Les strategies de pilotage utilis6es dans les 
15 precedes de commande connus conduisent parfois S des 
performances d'excellente qualite d'une part en terme 
d' optimisation de la consommation 6nerg6tique, et d' autre 
part en terme de traduction de la volonte du conducteur en 
vitesse du vehicule et couple k la roue. Ces strategies de 
20 pilotage se pr^sentent sous la forme de cartographies pr6- 
enregistrees • 

En revanche, les precedes connus produisent des 
sensations mal acceptees par les conduct eurs, en particulier 
la sensation de patinage due aux Evolutions relatives du 

25 regime moteur et de la vitesse du v6hicule. On constate en 
outre des variations fr6quentes et importantes du regime 
pour de faibles variations de la position de la p6dale 
d' accel6rateur . 

Un d6faut extremement important des chalne s de 

30 traction ^ variation continue, fonctionnant suivant les 
proc6d6s pr6cit6s, consiste, du fait des inconvenients cit6s 
plus haut, dans les nuisances acoustiques, dues aussi bien 
au niveau sonore atteint, qu' au d6calage entre 
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«.l'attente » des utilisateurs et le bruit g6n6r6 par le 
moteur, 

invention se fixe comme object if principal de 
rem^dier aux inconvenient s pr6cit6s^ en proposant un proc6d6 
5 de coinmande du type d6crit prec^demment, qui permette de 
ramener les sensations de patinage, les variations de regime 
moteur et les caract6ristiques acoustiques^ dans des 
domaines proches de ceux correspondant aux chaines. de 
traction de type classique (notamment ^ changement de 
10 rapport manuel) . 

A cet effet, suivant 1' invention^ on realise la 
commande de la fagon suivante : 

- on determine un mode de f onctionnement parmi un 
mode permanent et un mode transitoire, en fonction d' un 

15 ensemble de variables comprenant lesdites valeurs estim6es ; 

- on corrige la valeur de vitesse de rotation de 
I'arbre de sortie de sorte que 

. si le mode d6termin6 est le mode permanent, la 
moyenne glissante du rapport de demultiplication sur une 
20 periode de plusieurs intervalles de temps elementaires, est 
comprise entre une premiere valeur de seuil negative et une 
deuxieme valeur de seuil positive ; 

. si le mode d§termin6 est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante du rapport de demultiplication est 
25 en dehors de la plage de valeurs d6finie par les premiere et 
deuxidme valeurs de seuil. 

Suivant d'autres caract6ristiques du proc6de selon 
1' invention : 

la premiere valeur de seuil est, en valeur 
30 absolue, 6gale a la deuxidme valeur de seuil ; 

- la p6riode est d'une dur6e sup6rieure ^ 1 seconde, 
et la premiere valeur de seuil et la deuxieme valeur de 
seuil sont, en valeur absolue, comprises entre 0,35 et 0,45 
km/h par 1000 tr/min/sec ; 
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- on limite la dur§e d'une phase en mode transitoire 
k une valeur comprise entre une troisidme et une quatrieme 
valeurs de seuil ; 

- la troisidme valeur de seuil est sensiblement 
5 6gale ^ 0,3 seconde ; 

- - la quatridme valeur de seuil est sensiblement 
6gale ^0,7 seconde ; . • 

- on limite la valeur absolue de . la variation 
moyenne du rapport de d^multiplication, sur une phase de 

10 fonctionnement en mode transitoire comprise entre deux 
changements de modes cons^cutifs, a une valeur comprise 
entre une cinqui^me et une sixieme valeurs de seuil 
positives ; 

- lors du changement de mode initial de la phase de 
15 fonctionnement en mode transitoire, on determine le sens de 

variation du rapport de d6multiplication et : 

. si le sens de variation est positif, on affecte 
une premiere et une deuxi^me valeurs fixes respectivement ^ 
la cinquieme valeur de seuil et a la sixidme valeur de 
20 seuil ; 

. si le sens de variation est n6gatif, on affecte 
une troisieme et une quatrieme valeurs fixes respectivement 
k la cinquieme valeur de seuil et a la sixieme valeur de 
seuil ; 

25 - la premiere valeur fixe est sup6rieure k la 

troisieme valeur fixe, et la deuxi6me valeur fixe est 
sup6rieure A la quatrieme valeur fixe ; 

- la premiere valeur fixe est sensiblement 6gale ^ 
35 km/h/1000 tr/min ; 

30 - la deuxi6me valeur fixe est sensiblement 6gale k 

80 km/h/1000 tr/min ; 

- la troisieme valeur fixe est sensiblement 6gale 
25 km/h/1000 tr/min / 
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- la quatridme valeur fixe est sensiblement egale ^ 
50 km/h/lOOO tr/min ; 

- si le mode determine est le mode permanent, on 
limite ^ chaque instant la valeur du rapport de 

5 d6multiplication dans une plage de valeurs centrees sur une 
valeur moyenne 6gale au rapport de d6multiplication a 
1' instant initial de la phase de 'f onctionnement en mode 
peirmanent, augment6e du produit de ladite variation moyenne 
par unit6 de temps, par la p6riode de temps entre ledit 
10 instant initial et 1' instant consid6re/ ladite plage 6tant 
d' amplitude pr6determinee ; 

- ladite amplitude est sensiblement egale a 50 

tr/min ; 

- la variable de commande d' acceleration repr6sente 
15 la position de la p6dale d' acceleration ; 

- on estime la pente de la route et 1' ensemble de 
variables comprend la valeur de pente estimee ; et 

- on definit une p^riode de determination de mode, 
et on determine que le mode de f onctionnement est le mode 

20 transitoire dans I'^un au moins des cas suivants : 

. sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de vitesse et la variation de la 
valeur de pente sont, en valeur absolue, inf6rieures k des 
valeurs de seuil respectives predetermin6es, et la variation 

25 de la valeur de la variable de commande d' acceleration est, 
en valeur absolue, sup6rieure ^ une valeur de seuil 
pr6d6terminee ; 

. sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de la variable de commande 

30 d' acceleration et la variation de la valeur de pente sont, 
en valeur absolue, inf6rieures ^ des valeurs de seuil 
respectives predeterminees, et la variation de la valeur de 
Vitesse et, en valeur absolue, superieure a une valeur de 
seuil predetermine ; et 



wo 2004/074138 PCT/FR2004/000249 

7 

. sur ladite p6riocie de d^teimination de mode, la 
variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration et la variation de la valeur de vitesse sont, 
en valeur absolue, inf6rieures a des valeur s de seuil 
5 respectives pred§termin6es, et la variation de la valeur de 
pente est, en valeur absolue, sup6rieure ^ une valeur de 
seuil prSdSterminSe 

L' invention va maintenant Stre d6crite avec plus de 
details en se r6f6rant k la Figure 2, repr6sentant un graphe 

10 d' Evolution dans le temps du rapport de d6multiplication 
egal au rapport de la vitesse lin6aire du v6hicule V sur la 
Vitesse de rotation oe) de I'arbre de sortie moteur, dans le 
cas d'un proc6d6 conforme k 1' invention. 

En se r6f6rant k nouveau ^ la Figure 1, on 

15 mentionnera que le mode de realisation de 1' invention qui va 
etre decrit a present consiste en un proc6d6 de commande 
utilisant des valeurs estim6es ^ chaque instant ti des 
variables Pi, oo (ou L) , V d^crites pr6c6demment, ainsi 
qu^une variable de pente Pa repr6sentant la pente de la 

20 route. Cette variable P2 est estim6e au moyen d' un capteur 
ou de tout moyen de calcul adapts, qui ne font pas I'objet 
de 1' invention et qui ne seront done pas d6crits plus en 
detail. 

L' ensemble de variables peut 6galement ne pas 
25 comporter la variable mesur^e de demultiplication L. 

On associe certaines phases de f onctionnement du 
variateur a un mode de f onctionnement soit « permanent », 
soit « transitoire ». 

En effet, le calculateur 11 fonctionne en utilisant 
30 des cartographies adaptees pour faire fonctionner le moteur 
2 et le variateur 4 suivant des modes que I'on peut 
assimiler respectivement k des modes avec rapport de 
demultiplication constant, et de changement de rapport, tels 
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que d6finis dans le cas d'^une chaine de traction de type 
classique, ^ rapports discrets- 

Un mode permanent, correspondant ^ un mode de 
rapport fixe ou impose , se caract6rise par un intervalle de 
5 temps pouvant St re relativement long Ti, T2 et une faible 
variation, sur cet intervalle de temps, de' la 
d6multiplication L. 

Un mode de transition, comparable k un mode de 
changement de rapport se caract6rise par une phase To de 
10 dur6e relativement courte, et une variation importante du 
rapport de d6multiplication L. 

Sur la Figure 2, on a repr^sente une premiere phase 
Ti et une deuxieme phase T2 A rapport impost, s6parees par 
une phase de changement de rapport To. 
15 La transition de la premiere Ti ^ la deuxieme T2 de 

ces trois phases peut s'assimiler ^ un changement de rapport 
de Vitesse, tel que d6fini dans le cas de rapports discrets, 
d'^un rapport de Vitesse donn6 a un rapport inf6rieur. 

Dans le proced6 suivant 1' invention, on determine a 
20 chaque instant ti correspondant a un intervalle de temps 
el6mentaire du calculateur 11 le mode de f onctionnement de 
la chaine de traction 1 parmi les deux modes permanent et 
transitoire. 

intervalle de temps el6mentaire ti 6tant 
25 typiquement de I'ordre de la dizaine de millisecondes 
(typiquement 10 ms.)/ on d6finit une p6riode d' amplitude 
beaucoup plus importante, par exemple de I'ordre de la 
seconde, au terme de laquelle on d^finit le mode de 
f onctionnement en cours, par analyse de certaines des 
30 variables Pi, P2, co (ou L), V fournies au calculateur 11, 

Une option de strat6gie consiste par exemple k 
determiner que le mode de f onctionnement est le mode 
transitoire dans I'un au moins des cas suivants : 
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(i) Si, sur ladite p6riode de determination de mode, 
la variation de la valeur de vitesse V et la variation de la 
valeur de pente P2 sont, en valeur absolue, inf6rieures a 
des valeurs de seuil respectives pr6d6termin6es, et la 
5 variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration Pi est, en valeur absolue, sup6rieure k une 
valeur de seuil pr6d6termin6e . 

Ce cas correspond a des conditions de vitesse et de 
pente quasiment constantes, et ^ une variation importante et 

10 rapide de la position de la p6dale d' acc61erateur . Cette 
situation peut conduire k un non-respect des conditions 
pr6d6finies dans les cartographies d' optimisation du 
fonctionnement du moteur 2 et du variateur 4, du fait de 
I'inertie du v6hicule et de la chaine de traction. 

15 (ii) Si, sur ladite periode de determination de 

mode, la variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration Pi et la variation de la valeur de pente P2 
sont, en valeur absolue, inferieures a des valeurs de seuil 
respectives predeterminees, et la variation de la valeur de 

20 vitesse V est, en valeur absolue, superieure a une valeur de 
seuil predetermin6e. 

Ce cas correspond ^ des conditions de position de 
pedale d' acc616rateur et de pente quasiment constantes, et k 
une variation de vitesse importante, par exemple superieure 

25 k 20km/h. 

(iii) Si, sur ladite periode de determination de 
mode, la variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration Pi et la variation de la valeur de vitesse V 
sont, en valeur absolue, inferieures ^ des valeurs de seuil 

30 respectives pr6determinees, et la variation de la valeur de 
pente P2 est, en valeur absolue, superieure k une valeur de 
seuil predeterminee. 

Ces conditions correspondent k une position de la 
pedale d' acceierateur et une vitesse du vehicule V quasiment 
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const antes, et k une variation de pente import ante, par 
exemple superieure ^ 4%. 

Lorsque le mode de f onctionnement est d6termin6, le 
5 calculateur 11 corrige la valeur de vitesse de rotation (o de 
I'arbre de sortie 8 du moteur 2, en agissant sur celui-ci de 
la fagon suivante : 

. si le mode d6termin6 est le mode permanent, la 
moyenne glissante L' du rapport de d6multiplication L sur 
10 une p6riode T de plusieurs intervalles de temps el6mentaires 
ti, est comprise entre une premiere valeur de seuil Si 
negative et une deuxi^me valeur de seuil S2 positive ; 

si le mode determine est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante L' du rapport de d^multiplication L 
15 est en dehors de la plage de valeurs definie par les 
premiere Si et deuxieme S2 valeurs de seuil. 

La p6riode T sur laquelle on realise la moyenne 
glissante est de pr6f6rence d''une dur6e superieure a .1 
seconde, en restant de I'ordre de la seconde. 
20 En supposant, que 1' Evolution du rapport de 

d6multiplication L avec le temps t, peut §tre repr§sent6, 
comme cela a 6t6 fait en Figure 2, par une courbe moyenne 
lin^aire par morceaux, dont chaque segment de droite 
correspond cl une phase de f onctionnement suivant I'un des 
25 deux modes predefinis, chaque segment de droite 
correspondant k des phases en mode permanent Ti, T2 pr6sente 
une pente moyenne comprise entre les valeurs de seuil Si, 
S2 cit6es prec6demment - 

Par exemple, la premiere valeur de seuil Si et la 
30 deuxieme valeur de seuil S2 sont, en valeur absolue, 
comprises entre 0,35 et 0,45 km/h par 1000 tr/min/sec. 

De preference, ces valeurs de seuil Si, S2 
d6finissent une plage admissible de preference 6gale ^ 
l'intervalle[-0,4 ; 0,4]. 
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Une autre caracteristique importante du proc6d6 
conforms ^ 1' invention consists ^ limiter 1' amplitude^ en 
dur§e Ato et en variation de d^multiplication ALof d' une 
phase de f onctionnement transitoire Tq. 
5 En particulier/ on limite la dur6e Ato d' une phase en 

mode transitoire To ^ une valeur • comprise entre une 
troisieme S3 et une quatri^me S4 valeurs de seuil. 

De preference, la troisieme valeur de seuil S3 est 
10 sensiblement 6gale k 0,3 secondes, et la quatri^me valeur de 
seuil S4 est sensiblement 6gale ^0,7 secondes. 

En phase de f onctionnement suivant le mode 
transitoire Tq comprise entre deux changements de modes 
cons6cutifs, on limite la valeur absolue de la variation 
15 moyenne AL© du rapport de d6multiplication, a une valeur 
comprise entre une cinqui^me S5 et une sixieme Se valeurs de 
seuil positives. 

Lors du changement de mode initial de la phase de 
f onctionnement en mode transitoire, on determine le sens de 
20 variation du rapport de d§multiplication L et : 

- si le sens de variation est positif, on affecte 
une premiere et une deuxieme valeurs fixes respectivement k 
la cinqui^me valeur de seuil S5 et k la sixieme valeur de 
seuil Ss ; 

25 - si le sens de variation est n6gatif, on affecte 

une troisieme et une quatrieme valeurs fixes respectivement 
a la cinqui^me valeur de seuil 85 et k la sixieme valeur de 
seuil Se- 

Par exemple, la premiere valeur fixe est 
30 sensiblement §gale k 35 km/h/1000 tr/min, la deuxieme valeur 
fixe est sensiblement egale a 80 km/h/lOOO tr/min, la 
troisieme valeur de seuil fixe est sensiblement 6gale ^ 25 
km/h/1000 tr/min, et la quatrieme valeur fixe est 
sensiblement 6gale k 50 km/h/1000 t/min. 
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Ainsi, 1' amplitude admise du saut de 
demultiplication dans le cas assimil6 a un passage de 
rapports en r^trogradation est plus limit^e que celle 
correspondant ^ un passage au rapport sup6rieur. 
5 Enfin^ une autre caract^ristique importante du 

proc6d6 conforme ^ 1' invention consiste k admettre de 
faibles variations^ lors-de phases Ti, T2 en mode permanent, 
de la demultiplication reelle L autour du segment de droite 
repr6sentant 1' Evolution moyenne de la demultiplication L. 

10 Cela revient k limiter, ^ chaque instant, la valeur 

du rapport de demultiplication L dans une plage de valeurs 
Gentries sur une valeur moyenne 6gale au rapport de 
demultiplication a 1' instant initial de . la phase de 
fonctionnement en mode permanent, augmentee du produit de 

15 ladite variation moyenne par unite de temps L' , par la 
periode de temps entre ledit instant initial et 1' instant 
considere, ladite plage etant d' amplitude E predeterminee . 

amplitude E predeterminee peut etre fixe ou donnee 
par une cartographie k deux entrees constituees, par 

20 exemple, de la valeur du couple-mot eur, et de la valeur du 
regime-moteur . 

L' amplitude admise au cours du segment d' evolution 
moyenne du rapport de demultiplication est de preference de 
I'ordre de 20 a 100 tr/min., et si I'amplitude est 

25 constante, de preference egale 50 tr/min. 
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REVENDICATIONS 
1. Proc6d6 de coinmande d' une chalne de traction ci 
variation continue d'un v§hicule automobile, ladite chaine 
de traction (1) comportant un ensemble moteur (2) dont 
5 I'arbre de sortie (8) entralne un arbre de roue (9) par 
1' interm6diaire d'un variateur (4) adapte pour modifier de 
fagon continue le rapport des vitesses de rotation de 
1' arbre de roue (9) et de 1' arbre de sortie moteur (8), 
proc6d6 dans lequel on d6finit un intervalle de temps 
10 61ementaire (ti) , et sur chaque intervalle de temps 
61ementaire : 

on estime la valeur d'une variable (Pi) de 
commande d' acceleration ; 

- on estime la valeur de la vitesse du v6hicule 

15 (V) ; 

- on estime la valeur de la vitesse de rotation (co) 
de 1' arbre de sortie moteur (8) ; 

- on commande la vitesse de rotation (©) de 1' arbre 
de sortie moteur (8) en fonction desdites valeurs estimees 

20 (Pi, V, 0)) ; 

ledit precede 6tant caract6ris6 en ce qu'on realise 
ladite commande de la fagon suivante : 

- on determine un mode de f onctionnement parmi un 
mode permanent et un mode transitoire, en fonction d'un 

25 ensemble de variables comprenant lesdites valeurs 
estim6es(Pi, V, cd) ; 

- on corrige la valeur de vitesse de rotation (o) de 
1' arbre de sortie de sorte que 

si le mode determine est le mode permanent, la 
30 moyenne glissante (L' ) du rapport de demultiplication (L) 
sur une periode (T) de plusieurs intervalles de temps 
eiementaires (ti) , est comprise entre une premiere valeur de 
seuil (Si) negative et une deuxifeme valeur de seuil (S2) 
positive ; 
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si le mode d§termin6 est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante (L' ) du rapport de d6multiplication 
(L) est en dehors de la plage de valeurs definie par les 
premiere (Si) et deuxi^me (S2) valeurs de seuil. 
5 2. Proc6d6 de commande suivant la revendication 1, 

caract6ris6 en ce que la premiere valeur de seuil CSi) est, 
en valeur absolue, 6gale ^ la deuxieme valeur de seuil (S2) . 

3. Proc6d6 de commande suivant la revendication 1 ou 
2, caracterise en ce que la p6riode (T) est d'une duree 

10 sup6rieure ^ 1 seconde, et la premiere valeur de seuil (Si) 
et la deuxifeme valeur de seuil (S2) sont, en valeur absolue, 
comprises entre 0,35 et 0,45 km/h par 1000 tr/min/sec. 

4. Proc6d6 de commande suivant I'une quelconque des 
revendications 1 k 3, caract6ris§ en ce qu'on limite la 

15 duree (ATq) d'une phase en mode transitoire (To) ^ une 
valeur comprise entre une troisieme (S3) et une quatridme 
(S4) valeurs de seuil. 

5. Proc6d6 de commande suivant la revendication 4, 
caracterise en ce que la troisifeme valeur de seuil (S3) est 

20 sensiblement egale a 0,3 seconde. 

6. Proc6d6 de commande suivant la revendication 4 ou 
5/ caracteris6 en ce que la quatri6me valeur de seuil (S4) 
est sensiblement egale k 0,7 seconde. 

7. Proc6d6 de commande suivant I'une quelconque des 
25 revendications 1^6, caract6ris6 en ce qu'on limite la 

valeur absolue de la variation moyenne (ALo) du rapport de 
d6multiplication (L) , sur une phase de f onctionnement en 
mode transitoire comprise entre deux changements de modes 
consecutifs, a une valeur comprise entre une cinquieme (S5) 
30 et une sixi^me (Ss) valeurs de seuil positives, 

8. Proc6d6 de commande suivant la revendication 7, 
caract6ris6 en ce que lors du changement de mode initial de 
la phase de f onctionnement en mode transitoire, on determine 
le sens de variation du rapport de d^multiplication (L) et : 
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- si le sens de variation est positif, on affecte 
une premiere et une deuxieme valeurs fixes respectivement ^ 
la cinqui^me valeur de seuil (S5) et k la sixidme valeur de 
seuil (Se) ; 

5 - si le sens de variation est n^gatif, on affecte 

une troisi^me et une quatrieme valeurs fixes respectivement 
la cinqui^me valeur de seuil (S5) et A la sixieme valeur 
de seuil (Ss) . 

9. Proced6 de commande suivant la revendication 8^ 
10 caract6ris6 en ce que la premiere valeur fixe est sup6rieure 

a la troisieme valeur fixe^ et la deuxieme valeur fixe est 
superieure k la quatrifeme valeur fixe. 

10. Proc6d6 de commande suivant la revendication 9, 
caract6ris6 en ce que la premiere valeur fixe est 

15 sensiblement egale k 35 km/h/1000 tr/min. 

11. Proc6d6 de commande suivant la revendication 9 
ou 10, caracteris6 en ce que la deuxieme valeur fixe est 
sensiblement egale a 8 0 km/h/1000 tr/min. 

12. Precede de commande suivant I'une quelconque des 
20 revendications 9 ^ 11, caracterise en ce que la troisieme 

valeur fixe est sensiblement egale k 25 km/h/1000 tr/min. 

13. Proc6d6 de commande suivant I'une quelconque des 
revendications 9 a 12, caracterise en ce que la quatrieme 
valeur fixe est sensiblement 6gale a 50 km/h/1000 tr/min. 

25 14. Proc6de de commande suivant I'une quelconque des 

revendications 9 a 13, caract6ris6 en ce que si le mode 
d6termin6 est le mode permanent, on limit e ^ chaque instant 
la valeur du rapport de demultiplication (L) dans une plage 
de valeurs centrees sur une valeur moyenne 6gale au rapport 

30 de d§multiplication (L) ^ 1' instant initial de la phase de 
fonctionnement en mode permanent, augment6e du produit de 
ladite variation moyenne par unit6 de temps (L' ) / par la 
p6riode de temps entre ledit instant initial et 1' instant 
considere, ladite plage etant d^ amplitude (E) pr6d6terminee . 



wo 2004/074138 PCT/FR2004/000249 

16 

15. Proc6d6 de comitiande suivant la revendication 14, 
caract6ris6 en ce que ladite amplitude (E) est sensiblement 
6gale k 50 tr/itiin. 

16. Proc6d6 de commande suivant I'une quelconque des 
5 revendications 9 ^ 15, caract6ris6 en ce que la variable de 

commande d' acceleration . (Pi) repr6sente la position de la 
p6dale d' acceleration. 

17. Precede de commande suivant I'une quelconque .des 
revendications 9 k 16, caracterise en ce qu'on estime la 

10 pente de la route et 1' ensemble de variables comprend la 
valeur de pente estimee. 

18. Precede de commande suivant la revendication 17, 
caracterise en ce qu'on d6finit une periode de determination 
de mode, et on determine que le mode de f onctionnement est 

15 le mode transitoire dans I'un au moins des cas suivants : 

- sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de vitesse (V) et la variation de la 
valeur de pente sont, en valeur absolue, inferieures 4 des 
valeurs de seuil respectives predeterminees, et la variation 

20 de la valeur de la variable de commande d' acceleration est, 
en valeur absolue, superieure ci une valeur de seuil 
predeterminee ; 

- sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de la variable . de coiranande 

25 d' acceleration et la variation de la valeur de pente sont, 
en valeur absolue, inferieures k des valeurs de seuil 
respectives predeterminees, et la variation de la valeur de 
Vitesse et, en valeur absolue, superieure A une valeur de 
seuil predetermine ; et 

30 - sur ladite periode de determination de mode, la 

variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration (Pi) et la variation de la valeur de vitesse 
(V) sont, en valeur absolue, inferieures des valeurs de 
seuil respectives predeterminees, et la variation de la 
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valeur de pente est, en valeur absolue, sup6rieure k une 
valeur de seuil pr6d6tentiin6e. 



